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II 處理器為核心來設計。該架構整合進一個 pipelined CSC HA 以及一個




而言，本研究所實現之 Pipelined CSC 硬體加速器，兼具低複雜度與高速的
優異特性，其 FPGA 電路的最大操作頻率可達 299.85 Mhz, 超越現有研究
文馱之研究成杲或市面上類似產品的規格。箔將之實現為 Pipelined CSC 
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只需要大約只有 98K 位元的片上記憶髖，並使用 Altera 公司的
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能夠自我閎駛到任何想要的目標點。本文使用 Hector SLAM 方法，
採用 LiDAR 去建立高精度的鄰近環境綱格地圖資訊。然後，一新混
合區域和全域路挫規劃方法被實現去到移動機器人的導航應用。在區
域搜索中， A*演算法首先以 LiDAR 的威知信息去探索機器人與目標
之間的最短路挫。全域路很會使用動態審口方法 (DWA) 去改善區
域搜索 A*演算法。該 DWA 能準哦地預測所有可能的移動路徑並選
擇最好的路徑規劃。移動機器人會遵循所規劃的最短路徑並避開陳礙
物到達目標點。移動機器人在一邊探索區域地區時也會更新為全域地
圖。噹機器人發現障礙物，則重新啟動全域路很規劃。這個策略允許
機器人能適應相對映的地圖，並快速反應和當他們遇到一些意外時，
能有效地避免危險。所提出的幾個移動機器人導航實驗說明自主路徑
規劃和自我定位能力，可以經由 ROS 平台來實現目的。重建可視化
地圄於移動型機器人的應用，即使在未知，異帶和複雜的環境下，都
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